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ARA}IAN KEPADA CALON:
sila pastlkan bahawa kertas peper-iksaan rnt mengandungi 5 muka surat
bercetak dan EMPATf4) soalan sebelum anda memulakan peperiksaan ini'
Jawab SEMUA soalan.
Agihan markah bagl setiap soalan diberikan dl sut sebelah kanan sebagai
peratusan daripada markah keseluruhan yang dlperuntukkan bagt soalan
berkenaan.
Jawab kesemua soalan dalam Bahasa Malaysia'
:rF";
"rT r:4. "{-U c
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l. (a) Berikan huralan ringkas pengerttan berikut:
(i) slstem'hibrld'(il) fenomena'tlndanan'
(2Oo/o)
(b}(i)LukisgambaraJahblokmenunJukkanempatelemenpenting
yangterltbatdalampemprosesanpenukarandata
slstem kawalan dlgit.
(ti) Jelaskan secara ringkas fun$si-fungst setiap elemen
tersebut.
12Oo/ol
(c) untuk slstem kawalan di bawah, tentukan fungsl sambutan
keluaran c(k).
Perhatian: zl J=l = 
--z-_ Ls+a, 
,_e-aT
(2Oo/ol
(d) suatu slstem diskret diperihalkan oleh persamaan clri berikut:
r+KG(d= l+^ffi=o
Tentukan Julat K yang menJamin kestabllan sisterrt melalui ujtan
kestabllan Jury. 
(2Oo/ol
(e) Dengan menggunakan Jawapan bahagian (d) dan T = I saat'
tentukanrrilalfrekuensiayunanuntukkestabilanmarglnal.
(2Oo/o)
{E 3/-
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Suatu sistem kawalan diskret, di mana loji proses Gp(s) akan dikawalkan
oleh pemampas digit D(z), seperu gambarajah'di bawah.
-3-
2.
n(s) =t
Perhatian: zl b-a 1= (e-aT-e-br) z
- L("*d (s+b)l b - e-{)(z - e-br)
Tentukan fungsi pindah dtskret Cb)/R(z)
(6o0/o)
(b) Tentukan tiga nilat pertama sambutan keluaran c(k) yang tidak
sifar.
(4Oo/o)
3. Suatu slstem kawalan diskret diberikan oleh gambaraJah blok dl bawah'
Jika D(z) = 1, tunjukkan lokasi kutub-sifar dalam satah-z dan
lakarkan secara kasar londar punca.
(2Oo/o)
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(a)
h.?;,
-..'>
G(z)
11 0.3682 + 0.264
z2-1.3682+o.
(a)
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Tentukan nilai K yang men$hasilkan redaman kritikal kepada
sistem dengan berpandukan teknik londar punca. Tentukan Juga
masa pemalar untuk punca-punca dalam sistem ini'
{2oo/ol
(c) satu pemampas fasa-menyusul D(z) telah direkabentuk untuk
mentngkatkan nilai untung tanpa menJeJaskan prestasl sistem
(redaman krttikal dan masa pemalar).
Dv) = o.25 z+{}}?
Tentukan kadar peningkatan untun$ sistem terpampas berbanding
dengan sistem asal dan tulls persamaan ciri sistem gelung-tertutup.
(2Oo/o)
(d) Rekabentuk satu pemampas fasa-mendahulu (dengan kaedah
pembatalan kutub-sifar) yang boleh menghasilkan redaman
kritikal tetapi punca-punca mempunyai masa pemalar yang
bersamaan dengan setengah daripada nilai yang didapati dalam
bahaglan (b).
(4oo/ol
4. Untuk slstem kawalan dlskret yang ditunjukkan di bawah.
er.i=* @t"r
(a) Jika loJt proses Gp(s) telah diperihalkan oleh persamaan keadaan
berikut.
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(b)
i=f oL-2 l..l?l-I-3
y=[1 Ol x
tentukan model pembolehubah keadaan diskret yang bersepadanan
Jika kadar pensampelan adalah IOO Hz.
(2oo/o)
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(b) Tentukan fungsi pindah G(z) serta semak kestabilannya'
(2Oo/o)
(c) Seftlranya slstem ini pada asalnya berada pada keadaan rehat dan
D(zl = t, tentukan fun6lsl sambutan keluaran y(k).
(2Oo/ol
(d) Jika penuras dtgit D(z) diperihalkan oleh persamaan kebezaan
rn(k) = O.lm(k- 1) + 3.5e(k) - 1.25e(k- 1)'
. tentukan model pembolehubah keadaan diskret untuk sistem
keseluruhan.
(4Oo/ol
- oooOooo -
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